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ABSTRAK
Pelbagai kerja telah dilakukan untuk mengautomasikan proses pengesanan 
kontur ini untuk merealisasikan keupayaan pembelajaran kendiri. Pengesanan kontur 
tanpa sentuh mempunyai potensi dalam aplikasi pemasangan kaca kedap, kimpalan 
dan lukisan robotik. Dalam aspek ini, robot belajar permukaan kontur untuk menje- 
jaki secara automatik. Walau bagaimanapun, salah satu masalah dalam teknik kontur 
ialah bagaimana untuk memperuntukkan sampel mengikut kerumitan keluk. Untuk 
keluk yang mudah, ia akan mempunyai titik sampel yang kurang, manakala yang le- 
bih kompleks akan menjadi wakili oleh bilangan lebih banyak data. Dalam usaha un­
tuk merealisasikan objektif tersebut di atas, analisis neuro fuzzy penjejakan kontur 
telah dibuat dalam kerja ini. Dua masukan dan satu keluaran ANFIS telah direka dan 
ia akan digunakan untuk memperbaiki kesilapan lengkung dan tahap ketidakstabilan. 
Terdapat lebih banyak data pada lengkung kompleks dan kurang titik pada lengkung 
mudah atau rata. Jika cerun tajam dan perbezaan antara kecerunan cerun yang terda- 
hulu dan semasa adalah besar, maka ia mewakili keluk kompleks yang memerlukan 
bilangan lebih daripada titik pensampelan. Berdasarkan pertimbangan ini, 25 fuzzy 
rule telah dibuat dan menggunakan robot ABB revolute. Analisis menunjukkan ba- 
hawa pengesanan kontur menggunakan neuro fuzzy boleh memperbaiki pengesanan 
kontur yg lebih baik.
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